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表6　バネの仕様
自由長 外形 線径 バネ定数 全タワミ



































































































~ODY B a DY BODY ;;:controlle~:;i 





;~ j~ 4 7 v i7~~~)~ ~ll8 
Ground 
: ~-) i7~4 7it~~~)/~/~i ~l 
~~1~~1j~Q~!~~~~ U~ 3 1)~)~1J~]~IJ~~~:i~. ~~t,_･-. ;~;~4 7 ~y(~~{J~l ()~~7~;~~J~l~)f~i) j[~ 
t+~~~:f~~~~ 4~~~~1i ~d*}~~ ~ ~~ ~LI~~;. ~ ~iC 3 1)C~~- ~i~'7J*I~~i~~:)7~))~;~~~r ~:] :/ h T~-





/ L~'~i* t LJV'~h 
[~]l 
' s~~~;~~~]~7. ':!i~~i,, i~fl'~t~:i~~;~;.. ~l--;~* ~'+'.'~(**i~_'~S~:'"~~~;,~~{~i~ 
;~,~] ･r;,:;i~~!!~1!~~~:~{ (/ ~'~ :/X~1i~~ ~)~i] ~, 
ri'a~ ~~' ~~ 
r~frJ'J:~~~!!~:~:]: ~;~ 












































































































































































































































































:e ~ )V6D:~~b~1~~:~; 
:~ J'L1 
M~ = -k{(zl - zld) + (Z2 - Z2d) + (z3 - z3d) + (Z4 - z4d)} 
- {(~l - ~ld) + (i2 - ~2d) + (~3 - ~_,d) + (~4 - ~4d)}- (fl + r2 + f3 + f4) 
rl-)V$e-)(/' h 
Je6 = k{(zl - zld) + (z3 - z3d)}r - k{(Z2 - Z2d) + k(Z4 - Z4d)}r 
+ c{(~l - ~ld) + (~3 - ~_,d )}r - c{(~2 - i2d) + (~4 - ~4d)}r + (rl + f3)r - (f2 + f4)r 
li'y~'e-;(/' h 
J~~ = k{(zl - zld) + (Z2 - Z2d)}f - k{(z3 - z3d) + k(Z4 - z4d)}f 
+ c{(~l - ~ld) + (~2 - ~2d)}~ - c{(~3 - ~_*d) + (~4 - ~4d)}1 + (fl + f2)g - (f3 + f4)~ 
'/' ~:lL/-S/S://1~;C-~ 



































































1＝ζ｝ 1『亜　　　一　＿ 吻 聾警畳署嚢一　・




































一…一 ’丁十　． 皿『㎝”皿 　　皿 一一一一一 　　昏秘　　1 　昏｛陣伊
←





『 i ■　冒　■　『　一　■　■　一　一　■　皿　一　■　■　■　■　　　　　　　　曹噸＿一　i ，Irヨ 申 L91 一… ▼ 5ヨ15
τ L1一軸甲
じ』n
1
G一＝峰
専
ε．
－『『
口 噸
Oβ n5
」て
8Lhら
　　車1
・
o引瞳
ハ ハ
∬
図35　外乱信号
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3．4　シミュレーション結果
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図37ロール角変位
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図38　ピッチ角変位
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図39　z1からz4の絶対変位
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図40　z1からz4の加速度
3．5　シミュレーション評価
シミュレーション結果より、ロール角を約80％、ピヅチ角を約75％、z1からz4各点の絶対
変位を約70～80％、加速度を約75％カットすることができた。実験では変位を検出したのに対
し今回絶対変位を検出した理由は、まず実験では、実車を想定する中でセンサの設置等により外
乱変位を検出することが難しいということや、本制御手法においては外乱変位を検出する必要が
ないことが挙げられる。しかし、外乱の干渉具合をより顕著に表現できるのは絶対変位の方なの
で、シミュレーションの中では絶対変位を検出することにした。以上を踏まえてこのシミュレー
ション結果より、外乱が加わってもそれにあまり干渉されずに平衡に近い状態での走行が可能と
言える。また乗車時の各点の乗り心地においても、制御前に比べ格段に良くなったことが言える。
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考察
　本研究では自動車の制振問題を取り上げ、これに対する有効な制御方法を検討し、乗り心地操縦
安定性を良くすることが目的であった。このため、バネ、マス、ダンパによるセミアクティブサス
ペンションにっいて、（株）カヤバエ業のセミアクティブサスペンションを導入した実験システムを
構築し、制御実験を行った。実験やシミュレーションの結果より、従来の制御システムよりシンプ
ルなシステムの構築に成功した。
　今後のこの研究の展開として、走行中に考えられる様々な外乱に対する反応を確かめ、より効果
のある制御手法の構築などが挙げられる。
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